This Page Is Inserted by IFW Operations 
and is not a part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of 
the original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 

• BLACK BORDERS 

. TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

• FADED TEXT 

• ILLEGIBLE TEXT 

. SKEWED/SLANTED IMAGES 
. COLORED PHOTOS 

. BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

• GRAY SCALE DOCUMENTS 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 



As rescanning documents will not correct images, 
please do not report the images to the 
Image Problem Mailbox. 




, •pr^T' WELTORGANISATION FtTR GEISTOES EIGENTUM 

Internationales Biiro 

INTERNATIONALE ANMELDUNG VEROFFENTLICHT NACH DEM VERTRAG tJBER DIE 
INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM GEBIET DES PATENTWESENS (PCT) 



(51) Internationale Patentklassifikation ^ ; 
GOIC 



A2 



(11) IntcrnaUonale VerofTenUichungsnummer: WO 99/24787 

20. Mai 1999 (20.05.99) 



(43) Internationales 

VerdfFentlichungsdatum 



(21) Internationales Aktenzeichen: PCT/DE98/03078 

(22) Internationales Anmeldedatum: 21. Oktober 1998 (21.10.98) 



(30) Prioritatsdaten: 
197 48 127.2 



3 1 . Oktober 1 997 (3 1 . 1 0.97) DE 



(71) Anmelder: ROBERT BOSCH GMBH [DE/DEJ; Postfach 30 

02 20, D-70442 Stuttgart (DE). 

(72) Erfinder: KREFT, Peter, Kelbshof 2, D-30539 Hannover (DE). 



(81) Bestimmungsstaaten: JP, europaisches Patent (AT, BE, CH, 
CY, DE, DJC, ES. FI, FR, GB. OR. IE. FT, LU, MC, NL. 
PT, SE). 



Verdffentlicht 

Ohne internationalen Recherchenbericht und erneut zu 
yer&ffentlichen nach Erhait des Berichts. 



(54) TiUe: NAVIGATION DEVICE FOR MOTOR VEHICLES 
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(57) Abstract 



The invention relates to a navigation device 
for motor vehicles, wherein dead reckoning naviga- 
tion is used in conjunction with other positioning 
methods. According to the invention, an accelera- 
tion sensor which is preferably integrated into the 
navigation device is provided in the dead reckon- 
ing navigation system for position measuring. The 
output signal of said sensor is integrated twice. A 
rotational speed sensor can also be provided in the 
dead reckoning navigation system for course deter- 
mination. 

(57) Zusaimnenfossung 

Bei einer Navigationseinrichtung fUr 
Kraftfahrzeuge, wobei neben anderen Ortsbes- 
timmungsverfahren Koppelortung angewendet 
wird, ist vorgesehen, daB zur Wegmessung 
fUr die Koppelortung ein vorzugsweise 
in die Navigationseinrichtung eingebauter 
Beschleunigungssensor vorgesehen ist, dessen 
Ausgangssignal zweimal integriert wird. AuBerdem 
kann zur Kursbestimmung fiir die Koppelortung 
ein Drehratensensor vorgesehen sein. 
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Navigationseinrichtung fiir Kraf tf ahrzeuge 



Die Erfindung betrifft eine Navigationseinrichtung fiir 

Kraf tf ahrzeuge, wobei neben anderen Ortsbestimmungsverf ahren 

Koppelortung angewendet wird. 

Navigationseinrichtungen fur Kraf tf ahrzeuge benutzen haufig 
Satelliten-Ortungs-Systeme, wie beispielsweise GPS oder 
GLONASS, zur Bestimmung der jeweiligen Position und 
gegebenenfalls auch des Kurses und der Geschwindigkeit . Die 
beiden letztgenannten GroBen kpnnen mit recht hoher 
Genauigkeit iiber den Doppleref f ekt gewonnen werden. Durch 
eine kiinstliche Verschlechterung der Ortsauf losung beim GPS 
sowie durch zeitweise schlechte Empf angsbedingungen reichen 
die durch Satelliten-Ortung gewonnenen Informationen zu 
einer sicheren Orts-> Kurs- und Geschwindigkeits-Bestimmung 
und damit zu einer sicheren Zielfiihrung nicht aus . 

Bei bekannten Navigationseinrichtungen fur Kraf tf ahrzeuge • 
sind daher zusatzliche Sensoren, insbesondere ein Odometer 
(Wegmesser) , eine Riickf ahrkennung und ein Drehratensensor, 
vorgesehen. Die Riickf ahrkennung (RFLS = Riickf ahrlichtsignal) 
ermoglicht die Unterscheidung von Vorwarts- und 
Riickwartsfahrt , Sie bestimmt das Vorzeichen der iiber das 
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Odometer errechneten Fahrtstrecke . Fur einen Wegmesser ist 
auBer dem Wegmesser selbst ein erheblicher Aufwand zum 
Einbau des Wegmessers und der Verkabelung (Odometer, RFLS) 
mit der Navigationseinrichtung erforderlich, was 
insbesondere den nachtraglichen Einbau von 
Navigationseinrichtungen verteuert . 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine 
Navigationseinrichtung anzugeben, welche auch ohne einen 
Wegmesser eine zuverlassige Ortsbestimmung und damit eine 
Zielfiihrung ermoglicht. 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemaB dadurch gelost, dafi zur 
Wegmessung fiir die Koppelortung ein vorzugsweise in die 
Navigationseinrichtung eingebauter Beschleunigungssensor 
vorgesehen ist, dessen Ausgangssignal zweimal integriert 
wird. 

Der bei der erf indungsgemaBen Navigationseinrichtung 
verwendete Beschleunigungssensor kann zusammen mit den 
anderen Komponenten der Navigationseinrichtung vom 
Hersteller in der Navigationseinrichtung selbst montiert 
werden, so dal3 keine Kabel verlegt werden mussen und auch 
keine separate Montage des Sensors innerhalb des 
Kraftfahrzeugs erforderlich ist, 

Der Beschleunigungssensor wird so eingebaut, dafl die 
Beschleunigung in Fahrzeuglangsachse meBbar wird. Zur 
Korrektur von Fehlmessungen bei Bergauf-/Bergabfahrten gemafl 
einer Weiterbildung kann vorgesehen sein, dafi ferner ein 
Neigungssensor angeordnet ist, mit dessen Ausgangssignal das 
Ausgangssignal des Beschleunigungssensors korrigiert wird. 
Sensitive Achse des Neigungssensors ist hier die 
Fahrzeugquerachse . Durch Einsatz des Neigungssensors kann 
der EinfluB der Erdbeschleunigung g auf das MeBergebnis des 
Beschleunigungssensors rechnerisch eliminiert werden. 
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Auch bei dieser Weiterbildung konnen weitere Leitungen 
dadurch erspart werden, dai3 der Neigungssensor in der 
Navigationseinrichtung eingebaut ist. Dies hat auBerdem den 
Vorteil/ daB beim Einbau der Navigationseinrichtung der 
Neigungssensor ohne weitere MaBnahmen die gleiche Winkellage 
wie der ebenfalls in die Navigationseinrichtung eingebaute 
Beschleunigungssensor erhalt. 

Bei der erf indungsgemaBen Navigationseinrichtung kann 
vorgesehen sein, daB zur Kursbestimmung fiir die Koppelortung 
ein Drehratensensor vorgesehen ist. Ein solcher 
Drehratensensor kann ebenfalls in die Navigationseinrichtung 
integriert sein und erfordert deshalb keinen zusatzlichen 
Montageauf wand . 

Wie bei jeder Art von Koppelortung ist auch bei der 
erf indungsgemaBen Navigationseinrichtung einerseits ein 
hinreichend genauer Anfangspunkt und andererseits ein 
Vergleich der durch die Koppelortung gewonnenen Positionen, 
insbesondere bei wiederholter Kopplung, mit anderweitig 
gewonnenen Positionen erf orderlich . Bei einer Weiterbildung 
der erf indungsgemaBen Navigationseinrichtung kann dieses 
dadurch erfolgen, daB ferner ein Satelliten-Ortungs-Gerat 
vorgesehen ist, das die jeweilige Position und nach 
Dopplerverfahren die jeweilige Geschwindigkeit und den 
jeweiligen Kurs ermittelt, und daB die aus den 
Ausgangssignalen des Beschleunigungssensors und des 
Drehratensensors berechneten GroBen mit den von dem 
Satelliten-Ortungs-Gerat ermittelten GroBen von Zeit zu Zeit 
abgeglichen werden. 

Dies kann insbesondere dadurch geschehen, daB zur Berechnung 
der GroBen verwendete Parameter des Beschleunigungssensors, 
insbesondere ein Offset und ein Skalierungsf aktor, an 
entsprechende Parameter angeglichen werden, die aus den vom 
Satelliten-Ortungs-Gerat ermittelten GroBen berechnet 
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warden. Das Satelliten-Ortungs-Gerat benutzt beispielsweise 
das GPS (Global Positioning System) oder mit hoherer 
Genauigkeit das Dif f erential-GPS (DGPS). 

Eine weitere Erhohung der Genauigkeit ist bei einer anderen 
Weiterbildung dadurch moglich, daB Daten'aus einer 
gespeicherten Strafienkarte auslesbar sind und daB 
Stiitzpunkte fiir die Koppelnavigation durch Abgleich der 
Ergebnisse der Koppelnavigation mit durch den StraBenverlauf 
gegebenen Positionen abgeleitet werden. Dabei ist 
vorzugsweise vorgesehen, daB die durch den StraBenverlauf 
gegebenen Positionen durch Drehraten erkannt werden. 
Letzteres ist im wesentlichen beim Abbiegen oder bei 
StraBenkriimmungen der Fall. 

Bei einer anderen Weiterbildung der erf indungsgemaBen 
Navigationseinrichtung ist vorgesehen, daB eine durch die 
zweimalige Integration des Ausgangssignals des 
Beschleunigungssensors ermittelte Wegstrecke mit einer aus 
einer abgespeicherten StraBenkarte entnommenen Entfernung 
zwischen zwei Abbiegevorgangen abgeglichen wird. Hiermit ist 
ebenfalls eine Erhohung der Genauigkeit der mit Hilfe des 
Beschleunigungssensors ermittelten Wegstrecke moglich. 

Wegen der zweimaligen Integration des Ausgangssignals des 
Beschleunigungssensors machen sich Ungenauigkeiten in der 
Beschleunigungsmessung besonders storend bemerkbar. Bei 
einer anderen Weiterbildung ist daher vorgesehen, daB ein 
Stillstand des Kraf tf ahrzeugs durch Anderungen der 
Ausgangssignale des Beschleunigungssensors und des 
Drehratensensors, die jeweils unterhalb eines vorgegebenen 
Schwellwertes liegen, erkannt wird und daB bei Erkennen 
eines Stillstandes der Offset des Beschleunigungssensors 
justiert wird. 
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Eine vorteilhafte Ausgestaltung der erf indungsgemaBen 
Navigationseinrichtung besteht darin, daB an Eingange eines 
Rechners Ausgange des Drehratensensors, des Neigungssensors, 
des Beschleunigungssensors und des 

Satelliten-Ortungs-Gerates angeschlossen sind, daB in dem 
Rechner Programme zur Kdppelortung und zum Abgleich der mit 
Hilfe der Koppelortung gewonnenen GroBen abgearbeitet werden 
und daB ein Ausgang des Rechners mit einer 
Ausgabeeinrichtung verbunden ist. 

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung 
anhand mehrerer Figuren dargestellt und in der nachf olgenden 
. Beschreibung naher erlautert. Es zeigt: 

Fig. 1 ein Blockschaltbild einer erf indungsgemaBen 
Navigationseinrichtung, 

Fig* 2 eine Darstellung zur Erlauterung der 
Neigungskorrektur und 

Fig. 3 eine Kennlinie eines Beschleunigungssensors. 

Die iri Fig. 1. schematisch dargestellte 

Navigationseinrichtung umfaBt einen Rechner 1 , der mit einer 
Ausgabeeinrichtung in Form eines Displays 2 verbunden ist. 
Ferner ist an den Rechner 1 eine Eingabeeinrichtung in Form 
einer Tastatur 3 angeschlossen. Der Rechner 1 erhalt von 
einem Satelliten-Ortungs-Gerat 4 - im f olgenden 
GPS-Empf anger genannt - die Position, die Geschwindigkeit 
und den Kurs. Die Geschwindigkeit und der Kurs werden im 
folgenden Doppler-Geschwindigkeit und Doppler-Kurs genannt, 
urn sie von den mit Hilfe der Sensoren ermittelten GroBen zu 
unterscheiden . 



'\yO 99/24787 



6 



PCT/DE98/03078 



Der Rechner erhalt ferner von einem Drehratensensor 5, einem 
Beschleunigungssensor 6 und einem Neigungssensor 7 die 
jeweilige Drehrate (Kursanderung) , die Beschleunigung und 
die Neigung des Kraf tf ahrzeugs . SchlieBlich ist der Rechner 
1 noch mit einem Speicher 8 verbunden, beispielsweise mit 
einem CD-ROM, zur Speicherung einer StraSenkarte 

Durch Integration des Signals des Beschleunigungssensors 
wird die Geschwindigkeit berechnet: 
y = |a*dt. 

Die Geschwindigkeit kann durch entsprechende Abtastraten 
( Zeitintervall 6t) der Beschleunigungsmessung berechnet 
werden : 

V = a^ -et + a2'6t + a36t + + a^6t + Vq 

Durch weitere Integration der Geschwindigkeit wird der 
zuriickgelegte Weg s berechnet. In der Praxis erhalt man bei 
entsprechender Abtastung des Beschleunigungssignals den Wert 
s nach folgender Gleichung: 
s = v^-6t + V2'5t + v^et + ... + v^6t + Sq 

Storende .Einfliisse durch Neigung des Fahrzeugs urn die 
Fahrzeugquerachse bzw. durch die Erdbeschleunigung konnen in 
der Beschleunigungsmessung durch einen Neigungssensor 
rechnerisch ausgeglichen werden, was im folgenden unter 
Bezugnahme auf Fig. 2 erlautert wird. Dabei ist mit 10 eine 
mit einem Neigungswinkel B abfallende Fahrbahn, mit 11 die 
Richtung der Erdbeschleunigung g und mit 12 eine Senkrechte 
zur Fahrbahn bezeichnet. 

Durch Neigung des Fahrzeugs bzw. des Beschleunigungssensors 
wird eine Teilkomponente g' der Erdbeschleunigung g 
mitgemessen. Urn nun die tatsachliche Fahrzeugbeschleunigung 
a zu erhalten, wird mit Hilfe des Neigungssensors die 
Neigung B bestimmt. Somit errechnet sich die wahre 



wo 99/24787 



7 



PCT/DE98/03078 



Fahrzeugbeschleunigung a aus der gemessenen 

Fahrzeugbeschleunigung a^ zu: 

a = a^ - g • sin B mit ^^i " ^ ^* 

Der Zusammenhang zwischen der Beschleunigung und dem 
Ausgangssignal eines Beschleunigungssensors wird durch zwei 
wesentliche Parameter beschrieben, dem Scalefactor SF und 
dem Offset 0. Diese beiden Parameter unterliegen in 
definierten Grenzen Exemplarstreuungen und auBeren 
Einflussen, wie z.B. der Temperatur. 

Der Offset beschreibt die AusgangsgroBe A des 
Beschleunigungssensors bei einer Beschleunigung von 0 g und 
der SF beschreibt die Empf indlichkeit des Sensors und damit 
die Anderung des Ausgangssignals in Abhangigkeit von der 
Anderung des Eingangssignals a. Diese beiden Parameter 
miissen mit ausreichender Genauigkeit dem Navigationssystem 
bekannt sein, urn eine Navigation durchfiihren zu konneri. 

Ein Stillstand stellt eine konstante Beschleunigung (Og) 
dar, und deshalb muB die Streuung der Ausgangssignale des 
Beschleunigungssensors in diesem Fall gering sein. Das 
gleiche gilt fiir das Ausgangssignal des Drehratensensors , da 
die Drehrate 0°/s betragt. Wird ein Stillstand des Fahrzeugs 
erkannt, so kann der Offset des Beschleunigungssensors exakt 
ermittelt werden. 

Wahrend des Fahrtverlauf s sind zudem verschiedene Adaptionen 
der Parameter des Beschleunigungssensors moglich. So kann 
bei exakt bekanntem Offset (z*B. nach Standphase) oder bei 
vernachlassigbarem Fehler gegeniiber der tatsachlichen 
Beschleunigung a die Beschleunigung auch iiber die 
Doppler-Geschwindigkeit bestimmt werden: 

^^Doppler ^ ^Doppler2 ^Dopplerl 
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Aus der iiber den Beschleunigungssensor gemessenen 

Geschwindigkeitszunahme 6v^ kann der relative Fehler des SF 

a 

aus F = (6v - 5v_ , )/5v^ . ermittelt werden, 
aus ^uv^ "^""Doppler ' ' Doppler 



Stehen DGPS-Positionsdaten zur Verfugun|, kann zudem aus 
^^GPS f ^^GPS2'^GPS1 ^^"*'^^GPS2"^GPS1 ^ ^ 

und der Zeit 6t2^ des Beschleunigungs- oder MeBzeitraums 
eine weitere Berechnung der Beschleunigung erfolgen: 

S^GPS = ^^GPS • <^t2l)' ^ ^1 ' ^^21' 
^GPS = 2 • (6s^ps-Vi • 5t2,)/(5t2T)^ 

die Geschwindigkeit zum Zeitpunkt (Beginn des 
MeBintervalls) muB hier bekannt sein. Sie kann 
beispielsweise durch eine Standphase exakt bekannt sein oder 
iiber eine Doppler-Geschwindigkeit ausreichend bekannt sein. 
Die "GPS-Beschleunigung*' a^pg dient dann als Referenz der 
Adaption des SF des Beschleunigungssensors . 

1st der SF bekannt oder werden nur geringe oder keine 
Beschleunigungen durchgef iihrt , so kann der Offset iiber 
Doppler-Geschwindigkeiten bestimmt werden. Uber 

^^Doppier ^ ^Doppler2 ~ ^Dopplerl 

kann im Zeitraum 5t2^ =^2 ~ Beschleunigung 
^Doppler " ^'^Doppler/^^^21 

ermittelt werden. Durch Vergleich mit der Beschleunigung des 
Beschleunigungssensors kann eine fehlerhafte Annahme des 
Offsets im Navigationssys terns korrigiert werden. 

Stehen DGPS-Positionsdaten zur Verfiigung, so kann iiber das 

5s^pg aus 6s ^ (Beschleunigungssensor) der Wegfehler 

s^ = 5s - &s^^„ berechnet werden. Uber die Gleichung 

Fehler a GPS 

^Fehler = ^'^Fehler ' ^^^21 > ' 
kann der Of f set-Fehler aus 

^Fehler = ^ -s^^j^^^^^/ (5t2T ) ^ 

bestimmt werden. Dieses Verfahren kann auch auf das Map 
Matching projiziert werden. Beim Map Matching wird die 
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Referenz-Strecke statt iiber DGPS liber zwei Map-Positionen 
bestimmt, die durch Abbiegevorgange eindeutig zu ermitteln 
sind. Voraussetzung fiir eine nebenef fektfreie Messung ist 
hier ein ausreichend bekannter SF. 

Jede Ref erenzmessung der Beschleunigung liber 
GPS-Doppler-Geschwindigkeiteri; DGPS-Positionen und das Map 
Matching ist f ehlerbehaf tet . Somit sind in der Praxis die 
Parameter des Besphleunigungssensors nur durch wiederholte 
Messungen mit ausreichender Genauigkeit bestimmbar. In 
welchem MaBe die Parameter des Beschleunigungssensors 
{Offset und SF) aufgrund von Messungen korrigiert oder 
adaptiert werden, hangt von verschiedenen Parametern ab. 

Einflul3 auf die Adaptionsgeschwindigkeit konnen haben 

- der GPS-GDOP (Geometric Dilution of Precision), der die 
GPS-Zeitf ehler und die Satellitengeometrie beriicksichtigt , 

- die absolute Geschwindigkeit der Doppler-Messungen (mit 
zunehmender Geschwindigkeit sinkt der relative Fehler), 

- das Alter der DGPS-Korrekturdaten und damit das Vertrauen 
in die Korrekturwerte, 

- die Notwendigkeit der Parameteradaption. Sind die 
Parameter nach eigener* Schatzung ausreichend bekannt, 
geniigt in der Regel eine langsame Parameteradaption. 

Auswirkungen der verbleibenden Fehler des 
Beschleunigungssensors werden iiber das Map Matching 
ausgeglichen (Positionisf ehler ) • Fehler in der 
Geschwindigkeitsberechnung und daraus resultierende 
Wegf ehler konnen iiber die Doppler-^Messung eliminiert werden. 
Zusatzlich konnen schon geringe Positionsf ehler iiber das 
DGPS eliminiert werden. 
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Anspriiche 

1. Navigationseinrichtung fur Kraf tf ahrzeuge, wobei neben 
anderen Ortsbestimmungsverf ahren Koppelortung angewendet 
wird, dadurch gekennzeichnet , daB zur Wegmessung fiir die 
Koppelortung ein vorzugsweise in die Navigationseinrichtung 
eingebauter Beschleunigungssensor vorgesehen ist, dessen 
Ausgangssignal zweimal integriert wird. 

2. ' Navigationseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dal3 ferner ein Neigungssensor vorgesehen 
ist, mit dessen Ausgangssignal das Ausgangssignal des 
Beschleunigungssensors korrigiert wird. 

3. Navigationseinrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Neigungssensor in der 
Navigationseinrichtung eingebaut ist. 

4. Navigationseinrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 
3, dadurch gekennzeichnet, dafi zur Kursbestimmung fiir die 
Koppelortung ein Drehratensensor vorgesehen ist. 

5. Navigationseinrichtung nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, dafi ferner ein Satelliten-Ortungs-Gerat 
vorgesehen ist, das die jeweilige Position und nach 
Dopplerverfahren die jeweilige Geschwindigkeit und den 
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jeweiligen Kurs ermittelt, und daJ3 die aus den 
Ausgangssignalen des Beschleunigungssensors und des 
Drehratensensors berechneten GroBen mit den von dem 
Satelliten-Ortungs-Gerat ermittelten Grofien von Zeit zu Zeit 
abgeglichen warden. 

6. Navigationseinrichtung nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, dafi zur Berechnung der GroBen verwendete 
Parameter des Beschleunigungssensors, insbesondere ein 
Offset und ein Skalierungsf aktor, an entsprechende Parameter 
angeglichen werden, die aus den vom Satelliten-Ortungs-Gerat 
ermittelten GroBen berechnet werden. 

7. Navigationseinrichtung nach einem der Anspriiche .5 oder 
6, dadurch gekennzeichnet , daB die Ermittlung der jeweiligen 
Position nach dem DGPS-Verfahren erfolgt- 

8. Navigationseinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Daten aus einer 
gespeicheften StraBenkarte auslesbar sind und daB 
Stiitzpunkte fiir die Koppelnavigation durch Abgleich der 
Ergebnisse der Koppelnavigation mit durch den StraBenverlauf 
gegebenen Positionen abgeleitet werden. 

9. Navigationseinrichtung nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die durch den StraBenverlauf gegebenen 
Positionen durch Drehraten erkannt werden. 

10. Navigationseinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine durch die 
zweimalige Integration des Ausgangssignals des 
Beschleunigungssensors ermittelte Wegstrecke mit einer aus 
einer abgespeicherten StraBenkarte entnommenen Entfernung 
zwischen zwei Abbiegevorgangen abgeglichen wird. 
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11. Navigationseinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet , dafi ein Stillstand des 
Kraftfahrzeugs durch das StreumaB der Ausgangssignale des 
Beschleunigungssensors und des Drehratensensors, die jeweils 
unterhalb eines vorgegebenen Schwellwertes liegen, erkannt 
wird und da/3 bei Erkennen eines S tills tandes der Offset des 
Beschleunigungssensors justiert wird. 

12. Navigationseinrichtung nach. einem der Anspruche 5 bis 
10, dadurch gekennzeichnet, daB an Eingange eines Rechners 
Ausgange des Drehratensensors, des Neigungssensors , des 
Beschleunigungssensors und des Satelliten-Ortungs-Gerates 
angeschlossen sind, daB in dem Rechner Programme zur 
Koppelortung und zum Abgleich der rait Hilfe der Koppelortung 
gewonnenen GroBen abgearbeitet werden und daB ein Ausgang 
des Rechners mit einer Ausgabeeinrichtung verbunden ist. 
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